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Navigationsanlage fur Landfahrzeuge 



Es wird eine einfache Navigationseinrichtung fur Fahrzeu- 
ge vorgeschlagen. Die von Satelliten nach dem »Global Posi- 
tioning Systems erzeugten und von einem Empfanger 1 emp- 
fangenen Signale warden ausgewertet und ein Mittelwert 
gebildet. Ein Richtungssensor7 und ein Wegmesser&erzeu- 
gen Richtungs- und Wegsignale, die einem Rechner4 zuge- 
fiihrt werden, der mittels des Koppelnavigationsverfahrens 
daraus die Fahrzeugposition ermittelt und einer Anzeige 5 
zufuhrt Zur Korrektur der angezeigten Fahrzeugposition 
wird in bestimmten Zeitabstanden diese auf den Mittelwert 
der von dem Empfanger 1 empfangenen Signate abgegli- 
chen. 
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Navigationsanlage fur Landf ahrzeuge 
Zusatz zu Patentanmel dung P 32 27 547.1 

Patentanspruche 

r 

\ l.\ Navigationsanlage fur Landf ahrzeuge, enthaltend ein 
Ortungssystem bei dem die von einigen Sendern be- 
kannten Standorts ausgesandten Signale durch Aus- 
wertung von 1 auf zei tbedi ngten und/oder phasenbe- 
dingten Effekten zur Ermittlung des Standorts des 
in einem Fahrzeug angeordneten Empfangers ausge- 
nutzt werden und ein im Fahrzeug weiterhin angeord- 
netes zusatzliches autonomes Navi gati onssy stem, 
welches mittels je eines MeBwertgebers geringer Ge- 
nauigkeit fur den zur uckgel egten Weg und die Fahrt- 
richtung die Standortkoor di naten des Fahrzeugs lau- 

fend ermittelt, nach Patent ( Patentanmel - 

dung P 32 27 547.1), dadurch gekennzei chnet , daB 
das Ortungssystem in kurzen Zei tabs tanden Standort- 
daten erzeugt und eine Korrekturei nri chtung vorge- 
sehen ist, die nach einer langeren Fahrstrecke die 
von dem autonomen Navi gati onssystem gebildeten 
Standortkoordi naten anhand der Standortda ten des 
Ortungs systems korri gi ert. 

2. Navigationsanlage nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB eine Rechenschal tung vorgesehen ist, 
die den ari thme ti schen Mittelwert der Standortdaten 
des Ortungssystems ermittelt. 

3. Navigationsanlage nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Mittelwert nach der Methode der 
kleinsten Quadrate bestimmt wird. 
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Navi gatf onsanl age nach Anspruch 2 oder 3, dadurch 
gekennzelchnet, da8 zur genaueren Auswertung die 
Standortdaten m1t elnem Gewi chtungsf aktor versehen 
s i n d . 
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Heidelberg, 18.03.1983 
PT-Vo/kn E-547 

Navi gati onsanl age fur Landf ahrzeuge 



Die Erfindung betrifft eine Navi gati onsanl age fur Land- 
fahrzeuge, enthaltend ein Ortungssy stem bei dem die von 
einigen Sendern bekannten Standorts ausgesandten Signa- 
le durch Auswertung von 1 auf zei tbedi ngten und/oder pha- 
5 senbedingten Effekten zur Ermittlung des Standorts des 
in einem Fahrzeug angeordneten Empfangers ausgenutzt 
werden und ein im Fahrzeug weiterhin angeordnetes zu- 
satzliches autonomes Mavi gati onssystem, welches mittels 
je eines MeBwertgebers geringer Genauigkeit fur den zu- 
10 riickgelegten Weg und die Fahrtri chtung die Standortko- 
ordinaten des Fahrzeugs laufend ermittelt, nach Patent 
(Patentanmeldung P 32 27 547.1). 

Die Erfindung des Hauptpatents geht davon aus, daB die 
15 von den Sendern ausgesandten Signale mit einem ein- 

fachen bzw. einkanaligen Empfanger empfangen und aus- 
gewertet werden. Die daraus abgeleiteten Standortda ten 
mlissen eine hohe Genauigkeit aufweisen, da diese je- 
weils zur Korrektur der von dem Navi gati onssystem ge- 
ZO bildeten Standortsdaten erforderlich sind. 
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Die der vorliegenden Erfindung zugrunde liegende Aufga- 
be besteht darin, eine einfache Auswertung der von den 
Sendern ausgesandten Signale und eine zuverlassige Kor- 
rektur der angezeigten Standortkoordi naten zu ermog- 
1 ichen. 

Dies wird erf i ndungsgemaB dadurch gelost, daS das Or- 
tungssystem in kurzen Zei tabstanden Standortdaten er- 
zeugt und eine Korrekturei nrichtung vorgesehen ist, die 
nach einer langeren Fahrstrecke die von dem autonomen 
Navigationssystem gebildeten Standortkoordi naten anhand 
der Standortdaten des Ortungssy stems korrigiert. 

In einer Ausbildung der Erfindung wird vorgeschl agen , 
die in kurzen Zei tabstanden erzeugten Standortdaten 
durch Mi ttelwertbil dung dem tatsachl i chen Fahrtverlauf 
anzunahern . 

Hierzu bleten sich mehrere Methoden an, wie z.B. die 
Methode der kleinsten Quadrate, die Bildung des rezi- 
proken Mi ttel wertes , des georaetri schen Mittelwertes o-a. 

Weiterbil dungsgemaQ werden die MeBpunkte bzw. die Stand- 
ortdaten mit einem Gewi chtungsf aktor versehen, wobei 
z.B. der Gewi chtungsf aktor mit groBer werdendem Abstand 
der MeBpunkte von dem tatsachl i chen Fahrtverlauf eine 
abnehmende Tendenz aufweist. 

Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines Ausf iihrungs - 
beispiels naher erlautert. 
Es zeigen: 

Fig. 1 ein Blockschaltbil d der Navi gati onsanl age 
Fig, 2 die Aufzeichnung eines Fahrtverl auf s. 

Ein in Fig. 1 gezeigter Empfanger 1 empfangt im Multi- 
pl exverf ahren die von Sendern, bei spiel swei se von vier 
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Satelliten ausgesandten Signale. Diese werden in einem 
nachgeschalteten Dekodierer 2 aufgrund von Laufzeit- 
oder phasenbedi ngten Effekten umgesetzt und als Stand- 
ortdaten iiber Signalleitung 3 einem Rechner 4 zugefiihrt. 
Der Rechner speichert diese Daten und bildet nach be- 
stimmten Zei tabstanden jeweils einen Mittelwert. Um ei- 
ne kontinuierliche Standortanzei ge zu erhalten, ist 
weiterhin ein Ri chtungssensor 7 und ein Wegmesser 6 
vorgesehen, deren Si gnal e ebenfalls dem Rechner 4 zu- 
gefiihrt werden und aus denen nach dem Koppel navi gati ons- 
verfahren standig der aktuelle Standort ermittelt und 
auf einer Anzei genei nhei t 5, bei spi el swei se mittels ei- 
ner Zi f f ernanzei ge Oder mittels eines Kartengerates an- 
gezeigt wird. 

Der Fahrstreckenverl auf wie er durch R1 chtungssensor 
und Wegmesser ermitelt wird ist in Fig, 2 mit der 
Strecke A-C dargestellt- Es ist ersichtlich, daS sowohl 
ein Wegmesser^ als auch ein R1 chtungssensor eine gewis- 
?e MeBunsicherhei t bedingt durch Driftfehler, Schlupf- 
fehler oder auBere Storungen beinhaltet und damit nach 
einer bestimmten Fahrstrecke der angezeigte Punkt C 
nicht mit dem tatsachl i chen Fahrzeugstandort iiberein- 
stimmt. Es ist daher vorgesehen, die in Fig. 2 darge- 
stellten Standortdaten die in kurzen Zei tabstanden ein- 
treffen und deren Mittelwert die Strecke A-B bildet zur 
Korrektur des angezeigten Standortes zu benutzen. Hier- 
zu wird der Anzeige die Koordi natendi f f erenz zwischen 
den Punkten C-B zugefiihrt, d.h. fiir die nachfolgende 
Fahrstrecke ist der Ausgangspunk t die Marke B, die auch 
im wesentlichen mit dem tatsachl i chen Standort iiberein- 
s ti mmt . 
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